






Virtuální model pracoviště s robotem ABB IRB 140 v prostředí systému
RobotStudio
1. Analyzujte pracoviště výrobní linky vybrané pro automatizaci s využitím průmyslového robotu.
Specifikujte parametry potřebné pro návrh RTP a výběr vhodného PR.
2. Navrhněte varianty řešení RTP a vyberte vhodný PR na základě specifikovaných parametrů. Varianty
rozpracujte do úrovně nutné pro získání parametrů potřebných k jejich systematickému posouzení. Vyberte
optimální variantu.
3. S podporou SW Robotstudio vytvořte virtuální model navrženého pracoviště a analyzujte jeho pracovní
cyklus.
4. Práci doplňte zprávou dokumentující postup v SW Robotstudio. Výkresovou dokumentaci vypracujte dle
pokynů vedoucího práce.
5. Práci též doložte v elektronické podobě ve formátu MS WORD a pdf a výkresovou dokumentaci v CAD
systému (podle pokynů vedoucího).
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